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ABSTRAK 
Hexapod telah menjadi bagian dari kategori robot berkaki pada perlombaan 
Kontes Robot Cerdas Indonesia (KRCI), yang diadakan oleh Departemen 
Pendidikan Nasional. Dalam konstes tersebut robot diperlombakan didalam 
sebuah track berupa ruangan dan lorong. Prototype Hexapod yang 
digunakan menggunakan modul utama Arduino yang berfungsi sebagai 
penerima input dari sensor ultrasonic dan mengirim data ke modul SSC32 
yang akan menggerakkan servo berdasarkan data yang ditentukan. Prototype 
Hexapod ini berdasarkan penilitian sebelumnya yang dibuat oleh Iqbal, et 
all, 2011 yang berjudul Pengembangan Gait Mobile Robot Tipe Hexapod 
Melewati rintangan. Pengembangan dilakukan dengan penambahan sensor 
dari segi perangkat keras dan penggunaan modul Arduino. Pengujian gait 
Tripod, Wave, Ripple dalam pengujian kecepatan pada jarak 1 meter dan 50 
cm untk ripple gait. yang memiliki hasil Wave 122 detik dengan kecepatan 
rata-rata 0,008 m/s , Ripple 63 detik dengan jarak 50 cm dan kecepatan rata-
rata 0,007 m/s dan tripod 27 detik dengan jarak 1 meter dan kecepatan rata-
rata 0,03 m/s. Sehingga dari hasil yang didapat, percobaan menggunakan 
gait tripod pada Hexapod pada sample lorong terjauh dari track KRCI, yakni 
pada lorong sepanjang 244cm dengan lebar 46cm, waktu yang dicapai 74 
detik dan kecepatan rata-rata 0,02 m/s dan memiliki keberhasilan sampai 
dengan tujuan 100%. 
Kata Kunci : kecepatan,  rintangan, KRCI, sensor,gait. 
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ABSTRACT 
 
Hexapod had become a part of legged-robot category in  Kontes Robot 
Cerdas Indonesia (KRCI),which  was held by Departemen Pendidikan 
Nasional. In that contest, robot was competed on a track in form of room and 
aisles. Hexapod prototype which was used in the contest using main Arduino 
module as an input receiver from the ultrasonic sensor and sent the data to 
SSC32 module, which would move the servo based on the particular data. 
This hexapod prototype based on the previous research conducted by Iqbal, 
et al, 2011 entitled Pengembangan Gait Mobile Robot Tipe Hexapod 
Melewati rintangan. Development carried out by the addition of sensors in 
terms of hardware and use Arduino module. Tripod gait, Wave, and Ripple 
testing in the speed test at a distance of 1 meter and 50 cm for the ripple gait. 
. The results of  Wave was 122 seconds, with an average speed of 0,008 m / s, 
Ripple was 63 seconds with a distance of 50 cm and an average speed of 
0,007 m / s and a tripod 27 seconds a distance of 1 meter and an average 
speed of 0.03 m / s. The results obtained, the experiment using a tripod gait 
on the Hexapod in furthest aisle sample from KRCI’s track, which is in the 
aisle with a length of 244cm and width 46cm, the obtained time was 74 
seconds and the average speed was 0,02 m / s and it could manage 100% 
level of success. 
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